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2足ロボット向け統合開発環境の試作






































場 し た。 ま た、SONY の 主 催 す る OPEN-R 






















































図２： KHR- １HV 外観
自由度（軸数） 19 自由度
サーボモータ KRS-788HV/KRS-4024S HV
サーボモータのトルクとスピード 10.0kg cm、0.14sec/60 度
コントロールボード RCB-３HV
















CPU コア ARM920T 200MHz
メモリ SDRAM 32MB、FlashROM ８MB
LAN 10Base-T/100Base-TX/IEEE802.11b/g
USB 2.0 Full speed
PWM 24ch （50Hz）
ADC ８ch （10bit） ０～５V
入力電源 DC６～16V （最大２W）
基板サイズ （W）76mm x （D）69mm x （H）15mm
重量 約 100g
アプリケーション ssh サーバ、 ftp サーバ、 http サーバ
その他主要ネットワークアプリ、IPv６対応
開発環境  GNU 開 発 環 境 gcc 3.4.4、Linux ク ロ ス ツ ー ル を 提 供、 
Windows、coLinux、VMWare 等の VM を使った開発が可能
表３：RM-board 仕様（文献３より一部抜粋）
カメラ CMOS イメージセンサ 28 万画素相当
レンズ 焦点距離：2.9[mm]、F 値：2.0（相当）
画角（水平、垂直、対角）：74°、54°、94°
構成：４ glass、 ひずみ率：－ 4.9%
画像サイズ （VGA）640 × 480
色フォーマット RGB
抽出色数 ６





















































































RM-board や RM-eye の最低限の制御を行う。
Body KHR-１HV の体部（腕、脚）をあらわすクラス。両足の統一的な制御などを担う。
Leg 脚をあらわすクラス。サブクラスとして LeftLeg、 RightLeg がある。




















































































RMConsole ネットワーク通信によって、パソコンからロボット上の RM-board を制御できる。他の操作
画面とロボットとの橋渡しを行う。
RMEyeConfig RM-eye の色パラメータを設定できる。
表７：第３階層で提供される主な操作画面
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り実用的な統合開発環境の構築を目指して行く
予定である。
　なお、本研究は 2009 年度の財団法人やまな
し産業支援機構の共同研究事業と、山梨学院大
学研究助成制度を利用して行った。さまざまな
事務作業について協力下さった教務部学務課に
感謝したい。
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